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Verfahren unci Vo rrichtung zur Stromver sorgung eines elektronisch 
kommutierbaren Elektromotors 

Die Erfindung geht aus von einem Verfahren und einer Vorrichtung 
zur Stromversorgung eines uber eine Halblei ter-Leis tungsends tuf e 
elektronisch kommutierbaren Elektromotors, wie sie aus der 
DE 29 30 863 A bekannt geworden sind. Diese Druckschrift 
beschreibt ein Verfahren zur Last stromer fassung in einem 
Gleichstrom-Umkehrsteller und eine Schaltungsanordnung zur 
Durchfiihrung des Verfahrens, mit einer an eine 
Versorgungsspannungs quelle angeschlossenen Briickenschaltung , 
wobei der Laststrom aus den Strbmen durch die Bruckenzweige 
ermittelt und die Strangstrdme durch eine elektronische 
Steuerungsanordnung geschaltet werden. Hierzu ist in jedem 
Bruckenzweig eine Stromer fassungseinrichtung angeordnet . 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, ein einfaches und 
preiswertes Verfahren sowie eine zugehbrige Schaltungsanordnung 
zur Steuerung, beziehungsweise Regelung der Phasenstrome eines 
elektronisch kommutierbaren Elektromotors, vorzugsweise einer 
dreiphasigen elektrischen Maschine, anzugeben. 

Erfindung sgemaB wird dies mit Hilfe von nur einem Stromsensor im 
Zwischenkreis erreicht, wobei der el ektronis chen 

Steuerungsanordnung einerseits das Signal eines Stromsensors in 
einer gemeinsamen Zu- oder Ableitung der Halbleiter schalter der 
Leistungsendstuf e und andererseits die Kiemmenspannungen der 
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einzelnen Motors trange sowie die an der Leis tungsendstuf e 
insgesamt anliegende Spannung zugefiihrt werden, aus denen die 
elektronische Steuerungsanordnung unter logischer Einbeziehung 
der von ihr selbst erzeugten Ans t euersi gnal e fur die Halbieiter- 
Leistungsschalter den Spannungsabf all an den einzelnen 
Halbleiterschal tern und hieraus deren Durchlasswiders tande 
ermittelt, beziehungswei se die Strangst rdme ermittelt und 
steuert. Vorzugsweise ist hierbei die Leistungsendstuf e mit 
MOSFET-Schal tern aufgebaut, deren Drain-Source-Strecken als 
St romsensoren dienen. Hieraus ergibt sich eine Einsparung von 
St romsensoren und somit neben einer Kosteneinsparung auch eine 
Verringerung der elektrischen Verluste, bei spielsweise an einem 
Shunt. Zusatzlich erhalt man eine Information uber die 
Leitungswiderstande in den einzelnen Schaltern der Briickenzweige 
der Halbleiter-Leistungsendstuf e . 

Als vorteilhaft hat es sich erwiesen, wenn als elektronische 
Steuerung fur die Stromver sorgung ein Mikrocomputer verwendet 
wird, welcher zweckmafiigerweise aus der Differenz der an der 
Leistungsendstuf e insgesamt anliegenden Spannung und der 
Klemmenspannung eines Motorstrangs jeweils den Spannungsabf all 
an dem zugehorigen Halblei ters chalter ermittelt. Alternativ 
konnen auch alle 6 Drain-Sour ce-Spannungen direkt erfasst 
werden. Zur Erzeugung der Ansteuer signale fur die Halbleiter- 
Leistungsschalter werden der elektronischen Steuerung zusatzlich 
vorzugsweise die Positionssignale eines Rotorposit ionsgeber s 
zugefiihrt. Die Leis tungsendstuf e ist zweckmaftigerweise als 
Halbbriickenschaltung in Form einer so genannten B6- 
Wechselrichter-Bruckenschaltung aufgebaut, wobei die 
Klemmenspannungen der Motorstrange jeweils zwischen den 
Verbindungen der einander zugeordneten Halbleiter schalter 
abgegriffen und der elektronischen Steuerung zugefiihrt werden. 
Durch diese MaBnahmen ergibt sich ein besonders einfacher Aufbau 
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cier Schaltungsanordnung unter Verwendung leicht zuganglicher 
Steuer signale . 

Die Ermittlung der Dur chl as swider s tande der Halblei ter s chal ter 
erfolgt zweckmali igerweise zu definierten Zeitpunkten innerhalb 
der jeweiligen Taktzyklen, derart, dass transiente 
Einschaltvorgange der Halbleiterschalter abgeklungen sind und 
das Messergebnis nicht durch kurz nach dem Ansteuern wirksame 
Ubergangswiderstande verfalscht wird. Ebenso kann mit Hilfe der 
ermittelten Durchlasswiderstande und der gemessenen Stronae eine 
Rekonstruktion der S trangs t rome vorgenoirunen werden. 

Das erf indungsgemafre Verfahren und die angegebene 
Schaltungsanordnung eignen sich wegen des einfachen und 
preiswerten Aufbaus der Schaltung insbesondere fur einen 
dreiphasigen, in Stern geschal teten, elektronisch kommutierten 
Gleichstrommotor (BLDC-Motor) , wobei die einzelnen Motorstrange 
jeweiis an den Verbindungen der einander zugeordneten 
Halbleiterschalter einer als B6-Wechselrichter-Bruckenschal tung 
fur den Motor (BLDC-Motor) angeschlossen sind. Das 
er f indungsgemafte Verfahren ist jedoch nicht auf diesen Motortyp 
beschrankt sondern es eignet sich auch fur andere Motoren, zum 
Beispiel fur geschaltete Reluktanzmotoren , Asynchron- oder 
Synchronmaschinen sowie fur Transversalf lussmotoren . AuBerdem 
konnen auch andere Wechselrichtertypen verwendet werden, zum 
Beispiel so genannte H-Brucken mit getrennten Bruckenzweigen fur 
jeden Motorstrang. 

Weitere Einzelheiten und vorteilhafte Weiterbildungen der 
Erfindung ergeben sich aus den Unteranspruchen und der 
Beschreibung der Aus f uhrungsbeispiele der Erfindung. 



Die Zeichnungen zeigen in 
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Figur 1 den Schaltungsauf bau einer erf indungsgemaften 
Stromversorgung eines elektronisch kommutierbaren Elektromotor s , 

Figur 2 den Verlauf der Steuersignalhullkurven bei einer 120°- 
Biockbestromung eines dreiphasigen Elektromotors, 

Figur 3a den Verlauf der Steuersignalhtillkurven fur eine 180°- 
sinusf drmige Bestromung 

Figur 3b den zugehorigen Verlauf der Strangstrdme bei 
sinus f drmiger 180 ° -Strangbestromung . 

Figur 1 ist das Schaltpr inzip einer Stromversorgung eines uber 
einer Halblei ter-Leistungsendstuf e elektronisch kommutierbaren 
Elektromotors 10 dargestellt, dessen Stator mit 12 und dessen 
Rotor mit 14 bezeichnet sind. Die Strangwicklungen des Stators 
12 sind mit 16,18 und 20 bezeichnet, sie fuhren die Strangstrdme 
I:,l2,l3- 

Die Halbleiter-Leistungsendstuf e zur Stromversorgung des 
Elektromotors 10 ist mit MOSFET-Transistoren T-,-T 6 aufgebaut, 
welche zu einer Halbbruckenschaltung (B6-Wechselstrom- 
Bruckenschaltung) verbunden sind. Die Drain-Source-Spannungen 
der Schalter Ti-T 6 sind mit U DS1 -U DS6 bezeichnet. Die Schalter T 2/ 
T 3 und T 5 sind drainseitig mit dem Pluspol einer 
Gleichspannungsquelle verbunden, die Source-Anschlusse der 
Schalter T 2 , T 4 und T 6 liegen am Minuspol der 

Gleichspannungsquelle mit der Spannung U. Weiterhin sind die 
Source-Elektroden der Schalter Ti,T 3 und T 5 einerseits mit den 
Drain-Elektroden der Schalter T 2 ,T 4 und T 6 und andererseits 
jeweiis mit einem Anschluss der Strangwicklungen 16,18,20 
verbunden, deren andere Anschlusse zur Bildung einer 
Sternschaltung der Wicklungen zusammengef uhrt sind. 
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Zur Ansteuerung der MOSFET-Schal rer T- A -T 6 und damit zur 
Stromsteuerung des Elektromotors 10 sowie zur Aufbereitung der 
Steuersignale dient ein Mi kro computer 22, welchem als 
Eingangsignale einerseits das Signal eines Stromsensors 24 in 
der gemeinsamen Zuleitung 26 vom Pluspol der 

Gleichspannungsquelle zu den Drain-Anschlussen der Transistoren 
TS, T 3 und T 5 zugefuhrt wird. Andererseits erhalt der 
Mi kro computer 22 als weitere Eingangsignale die 

Klemmenspannungen U i/ U 2 und U 3 der einzelnen Motorstrange, welche 
den Source-Spannungen der Schalter Ti,T 3/ T 5 und den Drain- 
Spannungen der Schalter T 2 ,T 4 und T 6 entsprechen . Weiterhin ist 
der Mikrocomputer 22 eingangsseitig mit dem Ausgang eines 
Rotorpositionsgebers 28 verbunden. Ausgangsseitig liefert der 
Mikrocomputer 22 die Ansteuersignale Gi bis G 6 fur die MOSFET- 
Schalter Ti~T 6 . 

Die Anordnung arbeitet f olgendermalien : 

Nach dem Einschalten liegt an den Eingangsklemmen der 
Leistungsendstuf e mit den MOSFET-Schaltern Ti-T 6 sowie am 
Mikrocomputer 22 die Gleichspannung U. Die Schalter Ti-T 6 
erhalten entsprechend den in den Figuren 2 und 3a gezeigten 
Hullkurven Eingangsignale und werden entsprechend diesen 
Signalen leitend geschaltet zur Erzeugung der Strangstrdme I1-I3 
durch die Strangwicklungen 16,18 und 20. Bei den Steuersignalen 
gemaft Figur 2 handelt es urn eine Blocksteuerung mit einer 
Bestromung von jeweils 120°, so dass die Stromkurven im 
Idealfall denen der Steuersignalkurven entsprechen. Die 
Transistoren Ti,T 3 und T 5 sind wahrend der Stromf uhrungsblbcke 
dauernd leitend, die Grofie der Strdme und I 3 wird durch 

Taktung der MOSFET-Schaiter T 2 ,T 4 und T 6 erreicht. Bei der 
Bestromung gemafi den Figuren 3a und 3b werden sinusf drmige 
Strdme I : ,I 2 und I 3 mit einer Halbwellendauer von 180° erzeugt. 
Hierbei werden sowohl die eingangsseitigen MOSFET-Schalter T X ,T 3 
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und T 5 wie auch die ausgangsseitigen Schaiter T 2 ,T 4 und T 6 gepulst 
eingeschaltet zur Erzeugung der sinusf drmigen Bestromung. 

Der Mikrocomputer 22 erhalt als weitere Eingangssignale ein vom 
Stromsensor 24 erzeugtes Signal entsprechend dem gesamten 
Eingangsstrom I qes der Leistungsendstuf e, die Klemmenspannungen 
Ui,U 2 und U 3 sowie ein vom Rotorpositionsgeber 28 geliefertes 
Signal entsprechend der Stellung des Permanentmagnetrotors 14. 
Aus diesen Eingangssignalen erzeugt der Mikrocomputer 22 
entsprechend der vorgegebenen Bestromungsf orm die 
Ansteuersignale Gi-G 6 fur die MOSFET-Schalter Tj-Tg . 

Bei der im Ausf uhrungsbeispiel dargestellten B6-Wechselrichter- 
Brtickenschaltung mit 6 MOSFET-Schaltern T 2 bis T 5 und einem 
dreiphasigen, in Stern geschalteten, elektronisch kommutierten 
Gleichstrommotor mit permanentmagnetischer Erregung (BLDC-Motor) 
werden als Eingangssignale fur den Mikrocomputer 22 die an der 
Brucke anliegende Spannung U, sowie der jeweilige 
Spannungsabf all an den ausgangsseitigen MOSFET-Schaltern T 2 ,T 4 
und T 6 gemessen, welche den Klemmenspannungen der einzelnen 
Motorstrange 16,18 und 20 entsprechen. Im Mikrocomputer 22 
werden hieraus die Drain-Source-Spannungen U DS der Transistoren 
T;-T 5 bestimmt. Es gilt: U ds: =U-Ui; U DS3 =U-U 2 ; U DS5 =U-U 3 ; U DS2 =U a ; 

UdS4 = U2; U DS 5=U3- 

Aufterdem wird das Gesamtstromsignal I g o S am Eingang der 
Leistungsendstuf e gemessen und es werden die logischen 
Ansteuersignale Gi-G 6 fur die Schalter T--T 6 zur Stromsteuerung 
der Phasenstrome herangezogen . Die Ansteuersignale Gi~G 6 werden 
im Mikrocomputer 22 gebildet und stehen somit ohne Mehraufwand 
zur Verfugung. 
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Bei der Realisierung des er f indungsgemaften Verfahrens wird 
zunachst bestimmt, welcher der Schalter Ti-T G leitet und welcher 
sperrt und es erfolgt die Zuweisung, in welchem Transistor genau 
der messbare Strom flieftt, das heiftt, welcher Schalter mit clem 
Gate-Ans teuer s ignal ,,1" angesteuert ist. Die Schalter T : -T 6 
fiihren liber ihre Inversdioden auch im Freilauf Strom, jedoch ist 
in diesem Fall der Spannungsabf all negativ und er liegt 
unterhalb eines bestimmt en Grenzwertes. 

Die Ansteuer signale Gi~G 6 werden im Mikrocomputer 22 unter 
Zuhilf enahme der Signale des Rotorpos it ionsgebers 28 gebildet 
und sind daher verfugbar. Der Gesamtstrom I ges flieftt also dann 
in einem der Schalter T-,-T 6 , wenn dies der einzige Strom flihrende 
Schalter der drei eingangsseitigen Schalter T 1/ T 3f T 5 oder der 
drei ausgangsseitigen Schalter T 2/ T 4 ,T 6 ist. Weitere 
S tromsensoren neben dem Sensor 24 konnen bei dem 
er f indungsgemafien Verfahren eingespart werden, da die MOSFET- 
Schalter T-,-T 6 selbst als Stromsensoren herangezogen werden. 
Dabei wird die Eigenschaft der verwendeten Leis tungsendstuf e 
genutzt, dass im bestromten Zustand mindestens ein MOSFET- 
Schalter den messbaren Gesamtstrom I ges fuhrt, urn den Widerstand 
der Drain-Source-Strecke R DS in diesem MOSFET-Schalter zu 
ermitteln. Wenn einer der Schalter Ti-T 6 den Strom I ges fiihrt, so 

gilt fiir seinen Dur chlasswider stand R D s = — - Innerhalb einer 

^ ges 

elektrischen Umdrehung des Motors 10 erhalt man so einen Wert 
fur den Durchlasswiders tand jedes MOSFET-Schalter s Ti-T 6 bei 
jeweiliger Fiihrung des Gesamtstromes I ges . Eine 

t emperaturbedingte Anderung der Durchlasswider stande wird durch 
die haufige Aktualisierung der Messwerte erf asst. Urn andere 
Storungseinf liisse zu minimieren konnen die Messwerte durch eine 
lineare oder nichtlineare Filterung, beispielswei se uber einen 
Tiefpass, noch prazisiert werden. Zu den Zeitpunkten, zu denen 
ein Strangstrom nicht identisch ist mit dem messbaren Strom I ges 
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kann mit Hilfe der ermit tel ten Drain-Sour ce-Spannung des 
entsprechenden MOSFETs und dem kor respondier enden Wert fur R D£ 

fix 

der Strangstrom uber die Beziehung I:-3= — bestimmt werden. 

Als vorteilhaft hat es sich erwiesen, wenn die Messung und 
Auswertung der bendtigten Grdften zu definierten Zeitpunkten 
vorgenommen wird, insbesondere derart, dass die Messwertauf nahme 
kurz nach den bekannten Einschalt zeitpunkten innerhalb eines 
Taktzyklus erfolgt. Dieses Verfahren gewahr lei s tet , dass der 
transiente Einschal tvorgang des betroffenen MOSFET-Schai ter s 
abgeklungen ist und das Messergebnis nicht durch den 
Ubergangswiderstand beeinflusst wird, welcher kurz nach dem 
Ansteuern wirksam ist. 

Die Messung der Drain-Sour ce-Spannungen U DS der MOSFET-Schal ter 
Ti-T 6 erfolgt vorzugsweise uber einen Spannungsteiler aus der 
Reihens chaltung eines ohmschen Widerstandes und eines 
Kondensators, wobei die Spannungen am Verbindungspunkt der 
Bauelemente liber einen Verstarker und einen Analog-Digital- 
Wandler mit der Auswerteschaltung im Mikrocomputer 22 zugefiihrt 
wird. Der Analog-Digital-Wandler ist vorzugsweise Teil des 
Mikrocomputers . 

Eine ubliche Taktfrequenz fiir die Ansteuerung der MOSFET- 
Schal ter Ti-T 6 liegt bei 20 kHz. Urn genaue Messergebnisse bei der 
Bestimmung der Spannungsabf alle U DS an den Drain-Sour ce-St re cken 
der MOSFET-Schalter T : -T 6 zu erzielen ist es zweckmaft ig , wenn die 
Motorstrome I1-I3 bei etwa 10 A oder dariiber liegen. Derartige 
Motoren werden beispielsweise mit gutem Erfoig als 
Antriebsmotoren in Kraf t f ahr zeugen eingesetzt, wobei wegen der 
hohen Stuckzahlen Maftnahmen zur Kostenreduzierung, im 
vorliegenden Fall insbesondere durch Reduzierung der Anzahl der 
Stromsensoren, besonders wichtig sind. 
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Ansprtiche 

1. Verfahren zur Stromver sor gung eines uber eine Halbleiter- 
Le i stung s ends tuf e elektronisch kommut ierbaren Elektromotors , 
insbesondere eines dreiphasigen Gleichstrommotors, mit einer 
Anordnung zur Ermittlung des vom Motor auf genommenen Stromes und 
mit einer elektroni schen Steuerungsanordnung fur die 
Strangstrome, dadurch gekennze i chnet , dass der elektronischen 
Steuerungsanordnung (22) einerseits das Signal eines 
Stromsensors (28) in einer geme ins amen Zu- oder Ableitung (26) 
der Halbleiterschalter ( T i - T 6 ) der Leis tungsends tuf e und 
andererseits die Klemmenspannungen (132,02/133) der einzelnen 
Motorstrange (16, 18, 20) sowie die an der Lei s tungsends tuf e 
insgesamt anliegende Spannung (U) zugefiihrt werden, aus denen 
die elektronische Steuerungsanordnung (22 ) unter logischer 
Einbeziehung der von ihr selbst erzeugten Ansteuer signale (G-,-G 6 ) 
fur die Halbleiter-Lei s tungs s chalter (Ti-T 6 ) deren 
Durchlasswiderstande (R DS ) ermittelt und die Strangstrome 

(Ii, I 2 , I3) bestimmt . 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzei chnet , dass die 
elektronische Steuerung (22) aus der Differenz der an der 
Leistungsendstuf e insgesamt anliegenden Spannung (U) und der 
Kiemmenspannung (U I/ U 2 /U 3 ) eines Motorstrangs (16, 18, 20) den 
Spannungsabf all (U DS ) an der Drain-Source-St recke des zugehorigen 
Halbleiterschalters (Tt-Ts) er re chnet . 
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3. Verfahren zur St romver sorgung eines liber eine Haibleiter- 
Leistungs endstuf e elektronisch kommut ierbaren Elektromotors, 
insbesondere eines dreiphasigen Gleichst rommotor s , mit einer 
Anordnung zur Ermittlung des vom Motor auf genommenen Stromes und 
mit einer el ekt ronischen Steuerungsanordnung fur die 
Strangstrbme , dadurch gekennzeichnet, dass der elektronischen 
Steuerungsanordnung einerseits das Signal eines Stromsensors 

(28) in einer gemeinsamen Zu- oder Ableitung (26) der 
Halbleiterschalter (T 2 -T 6 ) der Leis tungsends tuf e und andererseits 
die Spannungen (U D3i -U DS6 ) an den einzelnen Halblei ter schal tern 

(Ti-T 6 ) zugefiihrt werden, aus denen die elektroni s che 
Steuerungsanordnung (22) unter logischer Einbeziehung der von 

ihr selbst erzeugten Ansteuersignale (Gi~G 6 ) fur die 

Halblei ter leistungs schal ter (Ti-T 6 ) der en Dur chlas swider s tande 
(R DS1 ~R DS 6) erroittelt und die Strangstrbme (±i,I 2 ,l3) bestimmt. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Leistungsends tuf e als Schalter MOS FET- 
Transistoren (Ti-T 6 ) aufweist, deren Drain-Source-Strecken als 
Stromsensoren verwendet werden unter Zuhilfenahme der 
Spannungsabf alle (U DS1 -U DS b) an den einzelnen Halblei terschaltern 
(Ti-T 6 ) sowie der ermittelten Durchlas swider stande (Rdsi-Rdss) - 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet , dass als elektronische Steuerung ein 
Mikrocomputer (22) verwendet wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, dass der elektronischen Steuerung (22) zur 
Erzeugung der Ansteuersignale (Gi-G 6 ) fur die Halbleiter- 
Leistungsschalter (T : -T 6 ) die Pos i t ions s ignale eines 
Rotorpositionsgebers (28) zugefiihrt werden. 
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7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzei chne t , dass die Leis tungsendstuf e als 

Ha lbbriic kens chaltung (B6-Wechs el r i enter -Br tic kens cha It ung ) 
aufgebaut ist und die Klemmenspannungen (U; -U 3 ) der Motorstrange 
jeweils zwischen den Verbindungen der einander zugeordneten 
Halbieiterschalter (Ti-T 2/ T 3 -T 4/ T 5 -T 6 ) abgegriffen und der 
elektronischen Steuerung (22) zugefuhrt werden. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Bestimmung der Durchlasswiderstande 
(R DS ) der Halbieiterschalter (Ti~T 6 ) zu definierten Zeitpunkten 
innerhalb der jeweiligen Taktzyklen erfolgt, wenn der 
Einschaltvorgang des Halbleiterschalters (Ti~T 6 ) abgeklungen ist. 

9 . Vorrichtung zur Stromver sorgung eines liber eine Halbleiter- 
Leistungsends tuf e elektronisch kommut ierbaren Elekt romotor s , 
insbesondere eines dreiphasigen Motors, mit einer Anordnung zur 
Bestimmung der vom Motor auf genommenen Strome und mit einer 
elektronischen Steuerungsanordnung fur die Strangstrome , 
vorzugsweise zur Durchfuhrung des Verfahrens nach einem der 
Anspruche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die 
elektronische Steuerungsanordnung als Mikrocomputer (22) 
ausgebildet ist, an dem das Signal eines Stromsensors (24) in 
einer gemeinsamen Zu- oder Ableitung (26) der Halbieiterschalter 
(Ti-T 6 ) der Lei stungsendstuf e sowie die Klemmenspannungen 
(Ui,U 2 ,U 3 ) der einzelnen Motorstrange ( 1 6 , 1 8 , 2 0 ) und die an der 
Leistungsends tuf e insgesamt anliegende Spannung (U) oder die 
Spannungen (U DS1 -U DS &) a n den einzelnen Halbleiter- 
Leistungsschaltern (T-.-T 6 ) und ferner das Signal eines 
Rotorpositionsgebers (28) als Eingangs s ignale anliegen, und 
dessen Ausgange mit den Steuerelektroden (G 2 -G 6 ) der 
Halbieiterschalter (Ti-T 6 ) verbunden sind. 
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10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Leis tungsends tuf e als Halbbruckens chal tung , insbesondere als 
BS-Wechselrichter-Briickenschaltung fur einen dreiphasigen , in 
Stern geschalteten, elektronisch koramut ierbaren 
Gleichstrommotor (10; BLDC-Mot or ) aufgebaut ist, wobei die 
einzelnen Motorstrange (16,18,20) jeweils zwischen den 
Verbindungen der einander zugeordneten Halbleiters chalter (T,-T 2 , 
T 3 -T 4/ T 5 -T 6 ) angeschlossen sind. 
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Verfahren und Vorrichtung zur Stromver sorgung eines elektronisch 
kommut ierbaren Elekt romotors 

Zusammenfassung 

Es wird ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Stromver sorgung 
eines uber eine Halbleiter-Lei s tungsends tuf e elektronisch 
kommutierbaren Elekt romotors (10) vorgeschlagen, welche eine 
Anordnung zur Ermittlung der vom Motor auf genommenen Strome und 
eine elektronis che Steuerung fur die Strangstrome des Motors 
aufweist. Hierzu werden der elektronischen Steuerung (22) 
einerseits das Signal eines Stromsensors (24) in einer 
gemeinsamen Zuleitung (26) der Halbleiterschal ter (Ti-T 6 ) der 
Leistungsendstuf e und andererseits die Klemmenspannungen 
(Ui/U 2 ,U 3 ) der einzelnen Motorstrange (16,18,20) sowie die an der 
Leistungsendstuf e insgesamt anliegende Spannung (U) zugefuhrt, 
aus denen die elektronische Steuerungsanordnung (22) dann unter 
logischer Einbeziehung der von ihr selbst erzeugten 
Ansteuersignale (G-,-G 6 ) fur die Halbleiter-Leistungsschalter (T a - 
T 6 ) den Spannungs abf all (U DS ) an den einzelnen 

Halbleiterschaltern (Ti-T 6 ) ermittelt . Aus dem Spannungsabf all an 
einem bestimmten Halbleiterschalter kann dessen 

Durchlasswiderstand (Rds) ermittelt werden, so dass zusatzliche 
S tromsensoren in den einzelnen Strangen zur Steuerung der 
Strangstrome (I : -I 3 ) entfallen konnen . 
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